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Die folgenden Angaben sind den vom Anmelder eingereichten Unterlagen entnommen 

® Auswerteverfahren fur ein Ausgangssignal einer eine zyklische Bewegung abtastenden Sensoreinrichtung 
@ Es wird ein Auswerteverfahren fur ein Ausgangssignal 
einer eine zyklische Bewegung abtastenden Sensorein- 
richtung, bestehend aus einem mit equidistant angeord- 
neten Zahnen versehenen, drehbaren Poirad und einem 
induktiven Sensor, angegeben, bei dem Beschadigungen 
an dem Poirad, insbesondere defekte oderfehlende Zah- 
ne, zuverlassig erkannt und angezeigt werden. Im Gegen- 
satz zu bekannten Auswerteverfahren, bei denen eine 
Fehleruberwachung des Ausgangssignals wan rend eines 
relativ kurzen, wenige Signalperioden des Ausgangssi- 
gnals umfassenden Zeitraums durchgefuhrt wird, erfolgt 
beim erfindungsgema&en Auswerteverfahren eine Beob- 
achtung des Ausgangssignals uber einen derart langen 
Zeitraum, daB hierin wenigstens zwei vollstandige Um- 
drehuhgendes Polrades durchgefuhrt werden. Zur Erken- 
nung einer Beschadigung an dem Poirad werden die wah- 
rend einer vollstandigen Umdrehung auftretenden, plotz- 
lichen Anderungen in dem Ausgangssignal registriert 
| und mit bereits zuvor registrierten Anderungen aus einer 
vorhergehenden, vollstandigen Umdrehung verglichen. 
Bei wenigstens annahernder Obereinstimmung der An- 
zahl der Anderungen wird ein Fehlersignal erzeugt, das z. 
B. optisch angezeigt werden kann. 
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Beschreibung 

Die Erfindung bezieht sich auf ein Auswerteverfahren fur 
ein Ausgangssignal einer eine zyklische Bewegung abta- 
stenden Sensoreinricbtung, insbesondere eine Einrichtung 5 
zur Drehzahlerfassung, gemaB dem Oberbegriff des Patent- 
anspruchs 1. 

Ein derartiges Auswerteverfahren ist aus der 
EP0 684 480 Al bekannt. 

Das bekannte Auswerteverfahren dient zur Auswertung 10 
eines Signals, das von einer Einrichtung zur Erfassung der 
Drehzahl eines rotierenden Teils abgegeben wircl Bei einer 
Anwendung derartiger Einrichtungen in ein em Fahrzeug 
kommen als rotierende Teile insbesondere die Fahrzeugra- 
der in Betracht, deren Drehzahlen z. B. als Eingangssignale 15 
fur eine Blockierschutzanlage (ABS) Verwendung finden. 

Bei der dem bekannten Auswerteverfahren zugrundege- 
legten Einrichtung ist an dem rotierenden Teil ein mit Zah- 
nen versehenes Impulsrad, das insbesondere bei Sensorein- 
richtungen mit induktiver Wirkungsweise als Polrad be- 20 
zeichnet wird, angeordnet, das mit einem an ein em festste- 
henden Teil befestigten induktiven Sensor in Wirkverbin- 
dung steht und bei Rotation ein periodisches Signal in dem 
Sensor induziert, das aufgrund einer aquidistanten Anord- 
nung der Zahne an dem Polrad bei gleichmaBiger Drehzahl 25 
eine gleichbleibende Frequenz aufweisL Die Frequenz die- 
ses induzierten Signals stellt ein MaB fur die Drehzahl bzw. 
nach entsprechender Umrechnung auch fur die Drehge- 
schwindigkeit des rotierenden Teils dar. 

Das Signal wird ublicherweise einem elektronischen 30 
Steuergerat zur Auswertung zugemhrt Das Auswertever- 
fahren ist dann als Prograrnmsequenz fur einen in dem Steu- 
ergerat angeordneten Mikroprozessor ausgefuhrt. 

Bei Serisoreinrichtungen der zuvor beschriebenen Art 
kann es aufgrund von Beschadigungen des Polrades trotz 35 
gleichmaBiger Drehzahl zu einem ungleichmaBigen Signal- 
verlauf kommen. So kann beispielsweise infolge eines Un- 
falls des FahrzeUges ein Polrad derart beschadigt werden, 
daB einer oder mehrere Zahne fehlen. Dies fuhrt zu fehlen- 
den Signalperioden im Ausgangssignal des Sensors bzw. bei 40 
Empfang des Signals im Steuergerat. Bei herkommlichen 
Auswerteverfahren kann dies zu unerwunschten Anderun- 
gen der aus dem empfangenen Signal ermittelten Drehge- 
schwindigkeit fuhren. 

Der Erfindung liegt daher die Aufgabe zugrunde, ein Aus- 45 
werteverfahren fur ein Ausgangssignal einer eine zyklische 
Bewegung abtastenden Sensoreinrichtung anzugeben, bei 
der infolge von Beschadigungen der Sensoreinrichtung auf- 
tretende anomale Signalverlaufe erkannt und angezeigt wer- 
den konnen. 50 

Diese Aufgabe wird durch die im Patentanspruch 1 ange- 
gebene Erfindung gelost. Weiterbildungen und vorteilhafte 
Ausgestaltungen der Erfindung sirid in den Unteranspriichen 
angegeben. 

Im Gegensatz zu bekannten Auswerteverfahren, bei de- 55 
nen eine Auswertung des Ausgangssignals zur Erkennung 
von Signalanomalien nur wahrend eines relativ kurzen, we- 
nige Signalperioden umfassenden Zeitraums durchgefuhrt 
wird, erfolgt beim erfindungsgemaBen Auswerteverfahren 
eine Auswertung des Ausgangssignals iiber einen derart lan- 60 
gen Zeitraum, daB hierin wenigstens zwei vollstandige Be- 
wegungszyklen des die zyklische Bewegung ausfuhrenden 
Teils durchgefuhrt werden, wobei die vollstandige Durch- 
fiihrung eines Bewegungszyklus durch Zahlung der Signal- 
perioden erfolgt. So wird beispielsweise bei Einsatz der Er- 65 
findung in der Fahrzeugtechnik zur Ermittlung von Rad- 
drehzahlen das Ausgangssignal wahrend wenigstens zweier 
Radumdrehungen beobachtet 



Die Erfindung hat den Vorteil, in einfacher Weise als Pro- 
grammsequenz fur jede derzeit gangige Art von Mikropro- 
zessor ausgefuhrt werden zu konnen, Hierfur ist insbeson- 
dere auch ein nur sehr geringer Speicherbedarf notwendig, 
was den Einsatz der Erfindung bei sehr einfachen, billigen 
Mikroprozessoren ermoglicht 

Ein weiterer Vorteil der Erfindung besteht darin, daB eine 
Vielzahl unterschiedhchster Arten von Beschadigungen 
oder auch anderweitigen Manipulationen an der Sensorein- 
richtung sicher erkannt wird. So wird einerseits selbstvef- 
standlich ein einzelner Defekt, z. B. ein fehlender Zahn an 
einem Polrad, erkannt, andererseits werden auch beliebige 
andere, zyklisch wiederkehrende Signalanomalitaten als 
fehlerhaft identinziert. Dagegen fuhren sporadische, in der 
Praxis vorkommende und somit tolerierbare Signalstorun- 
gen nicht zu einer Fehlererkennung. 

In einer vorteilhaften Weiterbildung der Erfindung wird 
zur Auswertung der Signalperioden deren Anzahl wahrend 
eines Beobachtungszeitraumes ermittelt Der Beobach- 
tungszeitraum ist so gewahlt, daB er einerseits einige Signal- 
perioden umfaBt, er aber andererseits wesentlich kurzer als 
ein vollstandiger Bewegungszyklus ist. Durch die so ge- 
wonnene Anzahl von Signalperioden kann unter Beriick- 
sichtigung der Lange des Beobachtungszeitraumes dann ein 
Kurzzeit-Mitteiwert der Periodendauer der Signalperioden 
bestimmt werden, der insbesondere bei Signalverlaufen mit 
haufigen, relativ kleinen Storungen vorteilhaft zur Erken- 
nung von sich als relativ groBe Storungen auswirkenden Be- 
schadigungen an der Sensoreinrichtung verwendet werden 
kann. 

Ein anderer Vorteil der Erfindung ist ihre Anwendbarkeit 
fur unterschiedlichste Arten .von Sensoreinrichtungen. So 
kann neben der bereits zuvor beschriebenen induktiv arbei- 
tenden Sensoreinrichtung auch eine optische Sensoreinrich- 
tung, die z. B. mit einer Reflexionslichtschranke oder einer 
Gabellichtschranke und einem optischen Impulsrad start ei- 
nem Polrad arbeitet, verwendet werden. Bei derartigen opti- 
schen Sensoreinrichtungen konnen beispielsweise Ver- 
schmutzungen zu den unerwiinschten, periodisch wieder- 
kehrenden Signalstorungen fuhren. 

In einer vorteilhaften Weiterbildung der Erfindung wird 
der zuvor beschriebene Bewegungszyklus, der eine fur eine 
Sensoreinrichtung jeweils bauartbedingte Soll-Anzahl von 
Signalperioden umfafit, zur Erzeugung des Fehlersignals 
durch einen Oberwachungszyklus derart ersetzt, daB das 
Fehlersignal erst dann erzeugt wird, wenn die wahrend eines 
vollstandigen tJberwachungszyklus festgestellten, ein vor- 
bestimmtes MaB uberschreitenden Anderungen des Peri- 
odenzeitwertes bzw. des daraus abgeleiteten Geschwindig- 
keitswertes erneut auftreten, die in gleicher oder nahezu 
gleicher Weise bereits bei wenigstens einem vorhergehen- 
den, vollstandigen Oberwachungszyklus aufgetreten sind. 
Ein derartiger "Oberwachungszyklus umfaBt ein Vielfaches 
der Soll-Anzahl von Signalperioden eines Bewegungszy- 
klus. Dies hat den Vorteil, daB aufgrund der langeren tJber- 
wachungsdauer auch bei Signalstorungen in dem Sensorsi- 
gnal, die im Bereich der Ansprechschwelle der Sensorein- 
richtung liegen und daher nur sporadisch auftreten, eine si- 
cbere Erzeugung des Fehlersignals gewahrleistet ist. 

In besonders vorteilhafter Weise urnfaBt der Oberwa- 
chungszyklus ein ganzzahliges Vielfaches der Soll-Anzahl 
von Signalperioden eines Bewegungszyklus, d. h. der "Ober- 
wachungszyklus umfaBt mehrere vollstandige Bewegungs- 
zyklen. 

Bei Einsatz der Erfindung in der Fahrzeugtechnik, z. B . in 
Verbindung mit Sensoreinrichtungen der eingangs beschrie- 
benen Art zur Ermittlung von Drehgeschwindigkeiten von 
Fahrzeugradern, kommt es vor, daB je nach Fahrzeugtyp 
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oder ReifengrbBe Polrader mit unterschiedlicher Zahnezahl 
zum Einsatz kommen. Hierbei ist im allgemeinen wohl die 
Menge an unterschiedlichen, fur den Einsatz in Betracht 
kommenden Polradern bekannt. Es ist jedoch nicht immer 
von vornherein festgelegt, welches Polrad aus dieser Menge 
konkret zum Einsatz kommt, da dies haufig erst bei Inbe- 
triebnahme des Fahrzeuges festgelegt wird. 

GemaB einer vorteilhaften Weiterbildung der Erfindung 
erfolgt daher eine Beobachtung und Zahlung der Signalperi- 
oden zur Erkennung. eines vollstandigen Bewegungszyklus 
so lange, bis eine Anzahl von Signalperioden aufgetreten ist, 
die dem kleinsten gemeinsamen Vielfachen der in Betracht 
kommenden Polrad-Zahnezahlen entspricht Hierdurch 
kann ohne groBen Aufwand und vor allem ohne eine manu- 
elle Anpassung, z. B. eine Anderung des Steuerprogramms, 
des das Auswerteverfahren ausfuhrenden Steuergerates eine 
sichere Fehlererkennung auch bei unterschiedlichen Polrad- 
Zahnezahlen erfolgen. 

Die Erfindung wird im folgenden unter Zuhilfenahme von 
Zeichnungen naher erlautert. 

Eszeigen 

Fig, 1 eine S ens oreinric h tung mit einer daran angeschlos- 
senen Einrichtung zur Ausfuhrung des Auswerteverfahrens 
und 

Fig. 2 und 3 eine bevorzugte Ausfuhrungsform des erfin- 
dungsgemaBen Auswerteverfahrens als zwei Teilabschnitte 
eines FluBdiagramins . 

Die Darstellung gemaB Fig. 1 dient zur Erlauterung einer. 
bevorzugten An wen dung des erfindungsgemaBen Verfah- 
rens. Es ist dort schematisch ein drehbar angeordnetes Pol- 
rad (1), ein die Drehbewegung des Polrades (1) abtastender 
Sensor (5), ein als Einrichtung zur Ausfuhrung des Verfah- 
. rens dienendes elektronisches Steuergerat (7) und eine als 
Anzeigeelement eines Fehlersignals. dienende Lampe (9) 
dargestellt. 

Das Polrad (1) und der Sensor (5) bildeh zusammen eine 
induktiv wirkende Sensoreinrichtung bekannter Bauart, wie 
sie z. B. fur die Sensierung der Drehzahlen von Fahrzeugra- 
dern fur Blockierschutzanlagen zum Einsatz kommt. Das 
Polrad. (1) ist aus magnetisch leitfahigem Material gefertigt, 
z. B. Stahl, und der Sensor (5) weist wenigstens einen Per- 
manentmagneten und eine elektrische Spule (beides nicht 
dargestellt) auf. 

Am auBeren Umfang des Polrades (1) sind abwechselnd 
als Erhebungen ausgebildete Zahne (2) mit dazwischen lie- 
genden Zahnlucken (3) in gleichmaBigen Abstanden ange- 
ordnet Ein an der S telle (4) des auBeren Umfanges des Pol- 
rades (1) fur eine gleichmaBige Signalabgabe eigentlich vor- 
gesehener Zahn, der in der Fig.' 1 gestrichelt dargestellt ist, 
fehlt z. B. infolge einer Beschadigung des Polrades (1). 

Bei einer Drehung des Polrades (1) mit gleichmafiiger 
Drehzahl gibt der Sensor (5) iiber einen z. B. als elektrische 
Leitung ausgebildeten Signalpfad (6) ein periodiscnes Si- 
gnal an das Steuergerat (7) ab. Im vorliegenden Beispiel ist 
fiir die Sensoreinrichtung konstruktionsseitig eine Soil- An- 
zahl von sechs Signalperioden pro Umdrehung des Polrades 
(1) vorgesehen. Aufgrund eines fehlenden Zahns an der 
Stelle (4) wird jedoch eine Signalperiode nicht erzeugt. Das 
periodische Signal weist in diesem Fall somit einen regel- 
maBig wiederkehrenden Verlauf auf, in dem nach jeweils 
vier Signalperioden mit gleichmafiiger, kurzer Perioden- 
dauer eine Signalperiode mit langerer Periodendauer auf- 
tritt 

Das Steuergerat (7) weist einen Mikroprozessor zur Aus- 
fuhrung des erfindungsgemaBen Auswerteverfahrens auf. 
Das von dem Sensor (5) iiber die Leitung (6) abgegebene Si- 
gnal wird entweder direkt dem Mikroprozessor als Ein- 
gangssignal zugefuhrt, oder es wird mittels einer dem Mi- 



kroprozessor vorgeschalteten Auswerteschaltung bekannter 
Bauart in ein von dem Mikroprozessor verwertbares Signal 
umgewandelt Hierdurch ist der Mikroprozessor in der 
Lage, die Periodendauer ankommender Signalperioden zu 
5 messen und mittels seines Steuerprogramms auszuwerten. 
In einer vorteilhaften Ausgestaltung weist das Steuergerat 
(7) auBerdem noch einen mit dem Mikroprozessor verbun- 
denen, nicht fluchtigen Pararneterspeicher, der nach Wahl 
lesbar und beschreibbar ist, zur Speicherung der fur das je- 
10 weils verwendete Polrad in Betracht zu ziehenden Soli- An- 
zahl von Signalperioden auf. Hierdurch ist das Steuergerat 
(7) fiexibel an unterschiedliche Bedurfnisse anpaBbar 

Unter Anwendung des in Zusammenhang mit den Fig. 2 
und 3 noch naher zu erlautemden Auswerteverfahrens kann 
15 dann eine Beschadigung an dem Polrad (1), wie z. B. ein 
fehlender Zahn, erkannt und iiber ein optisches oder akusti- 
sches Signal angezeigt werden. Zu diesem Zweck weist das 
Steuergerat (7) ausgangsseitig ein mit dem Mikroprozessor 
verbundenes Schaltmittel, z. B. einen Transistor, auf, mittels 
20 dessen iiber einen z. B. als elektrische Leitung (8) ausgebil- 
deten Signalpfad die als Fehlerarizeigeeinrichtung dienende 
Lampe (9) eingeschaltet werden kann. 

Die erwahnten, in dem Steuergerat angeordneten Teile 
wie Mikroprozessor, Auswerteschaltung oder ausgangseiti- 
25 ges Schaltmittel sind in der Fig. 1 nicht dargestellt Diese 
Teile sind von bekannter Bauart und werden daher nicht na- 
' her erlautert. 

Zur naheren Erlauterung. einer bevorzugten Ausfuhrungs- 
form des erfindungsgemaBen Auswerteverfahrens ist in den 
30 Fig. 2 und 3 der diesbezugliche Teil des von dem Mikropro- 
zessor ausgefuhrten Steuerprogramms als RuBdiagramm 
dargestellt. Der Programmteil wird jeweils nach Empfang 
einer Signalperiode ausgefuhrt. Er beginnt in der Fig. 2 mit 
dem Block (10). 
35 In einem darauffolgenden Unterprogrammblock (11) wird 
aus dem jeweils zuletzt gemessenen Wert der Periodendauer 
mittels Reziprpkwertbildung ein Geschwindigkeitswert (V) 
berechnet Hierbei wird iiblicherweise eine sogenannte Di- 
visionskonstante durch die Periodendauer dividiert, was be- 
40 reits den Geschwindigkeitswert (V) ergibt. In der Divisions- 
konstante sind alle fur eine korrekte Darstellung des Ge- 
schwindigkeitswertes (V) in einer physikalischen Einheit, 
z. B. Km/h, notwendigen Umrechnungsfaktoren zusammen- 
gefaBt. 

45 Es ist in der Praxis auBerdem iiblich, in einem derartigen 
Unterprogrammblock (11) auch direkt die Programmschritte 
zur Messung der Periodendauer der Signalperioden vorzuse- 
hen. Derartige Programmschritte enthalten beispielsweise 
eine Timer-Steuerung, eine Interrupt-Steuerung und Pro- 
50 grammschritte zur Verarbeitung der von dem Mikroprozes- 
sor erzeugten Zeit-Daten. Diese Programmschritte sind deni 
Fachmann im einzelnen bekannt bzw. kann er gegebenen- 
falls einem zu .dem jeweiligen Mikroprozessor gehorigen 
Datenhandbuch entnehmen. 

Daraufhin wird in einem Zuweisungsblock (13) ein fur 
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die Zahlung der empfangenen Signalperioden vorgesehener 
Zahler (N) inkremendert 

Sodann wird in einem Verzweigungsblock (14) unter- 
sucht, ob der in dem Unterprogrammblock (11) ermittelte 
60 Geschwindigkeitswert (V) sich gegenuber einem zuvor auf- 
getretenen Geschwindigkeitswert (VALT), der aufgrund ei- 
ner zuvor aufgetretenen Signalperiode bestimmt wurde, 
vom Betrag her um einen relativ groBen und daher unplausi- 
blen. Wert (DVMAX) geandert hat. Ist dies der Fall, so be- 
65 steht zunachst ein Verdacht, daB das Polrad (1) eine Bescha- 
digung aufweisen konnte. Dies wird in einem Zuweisungs- 
block (15) durch Inkrementierung eines Verdachtszahlers 
(SP) registriert und fur eine spatere Aus wertung gespeichert 
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Falls jedoch die in dem Verzweigungsblock (14) unter- 
suchte, betragsmaBige Geschwindigkeitsanderung (IV- 
VALTI) geringer ist als der schon erwahnte, hochstens zulas- 
sige Grenzwert (DVMAX), dann wird mangels Verdacht auf 
Beschadigung des Polrades (1) der Zuweisungsblock (15) 5 
ubergangen. 

Daraufhin wird mit den in der Fig, 3 dargestellten Pro 
grammsschritten fortgefahren. 

In einem Verzweigungsblock (12) wird dann uberpriift, 
ob aufgrund der bis dahin aufgetretenen Signalperioden eine 10 
oder mehrere vollstandige Umdrehungen des Polrades (1) 
zu vennuten sind. Hierfur wird der Zahler (N) auf das Errei- 
chen eines vorgegebenen Maximalwertes (NMAX) hin 
uberpriift Wenn der Maximalwert (NMAX) noch nicht er- 
reicht ist, dann wird unter Umgehung der Programmschritte 15 
(18) bis (25) zu einem Zuweisungsblock (16) verzweigt, in 
dem der aktuell ennittelte Geschwindigkeitswert (V) fur 
eine spatere Verwendung als Geschwindigkeitswert (VALT) 
gespeichert wird. Hierauf endet das Verfahren mit dem 
Block (17). 20 

Falls jedoch in dem Verzweigungsblock (12) eine Uber- 
einstimmung des Zahlers (N) mit dem vorgegebenen Maxi- 
malwert (NMAX) festgestellt wird, so wird dies als Anzei- 
chen fur das Ende eines Uberwachungszyklus angesehen, da 
eine vorbestimmte, auf eine oder mehrere vollstandige Um- 25 
drehungen des Polrades (1) hinweisende Anzahl von Signal- 
perioden empfangen wurde. Als Maximalwert (NMAX) 
kann z. B. die Soil- Anzahl von Signalperioden des jeweili- 
gen Polrades verwendet werden, also bei dem Beispiel ge- 
maB Fig, 1 konnte NMAX = 6 sein. Es ist auch moglich, ei- 30 
nen Uberwachungszyklus auf mehrere Umdrehungen des 
Polrades (1) auszudehnen, z. B. bei 10 Umdrehungen ware 
NMAX = 60. Hierdurch kann insbesondere bei stark gestor- 
ten Signalen eine zuverlassige Erkennung von Beschadigun- 
gen an dem Polrad durchgefuhrt werden. 35 

Falls eine wahlweise Verwendung von Polradern mit un- 
terschiedlicher Zahnezahl vorgesehen ist, z. B. mit 6< 8 und 
9 Zahnen, so wird in vorteilhafler Weise als Maximalwert 
(NMAX) das kleinste gemeinsame Vielfache dieser Zahne- 
zahlen verwendet, d. h.im vorliegenden Fall ware NMAX = 40 
72. Auch eine Kombination mit der zuvor beschriebenen 
Ausdehnung eines "Uberwachungszyklus auf mehrere Um- 
drehungen des Polrades (1) ist vorteilhaft. 

Nach Erkennung der tJbereinstimmung des Zahlers (N) 
mit dem vorgegebenen Maximalwert (NMAX) in dem Ver- 45 
zweigungsblock (12) wird zunachst in einem Zuweisungs- 
block {18) der Zahler (N) auf seinen Anfangswert 0 zuriick- 
gesetzt 

Bei dem vorliegenden Ausfuhrungsbeispiel ist zur Erken- 
nung einer Beschadigung des Polrades (1) eine Durchfuh- 50 
rung von zwei t)berwachungszyklen erforderlich, wobei in 
jedem Uberwachungszyklus der Verdachtszahler (SP) we- 
nigstens einen vorbestimmten Verdachtswert (SPMAX) er- 
reichen miiB und auBerdem die ermittelten Verdachtszahler- 
Werte der beiden Uberwachungszyklen wenigstens anna- 55 
hemd ubereinstimmen mtissen. 

Der vorbestimmte Verdachtswert (SPMAX) dient vorran- 
gig einer Plausibilitatskontrolle, wenn als Maximalwert 
(NMAX) ein Vielfaches der Soll-Anzahl von Signalperi- 
oden des jeweiligen Polrades verwendet wird. In einem sol- 60 
chen Fall wurde ein in einer Anomalie des Polrades (1) be- 
griindeter, bei jeder Polradumdrehung wiederkehrender Si- 
g'nalfehler nach einer bestimmten Anzahl von Polradumdre- 
hungen einen Zahlerstand in dem Verdachtszahler (SP) her- 
vorrufen, der dieser Anzahl von Polradumdrehungen ent- 65 
spricht, sofern die durch die Anomalie bewirkte Geschwin- 
digkeitsanderung ausreichend groB isL Daher wird als Ver- 
dachtswert (SPMAX) vorzugsweise die fur einen t)berwa- 



chungszyklus festgelegte Anzahl von Polradumdrehungen 
verwendet 

Zum Vergleich des Verdachtszahlers (SP) mit einem in ei- 
nem vorangegangenen Uberwachungszyklus ermittelten 
Verdachtszahler- Wertes ist ein Speicher (SP2) vorgesehen. 
Dieser Speicher (SP2) wird auBerdem zur Unterscheidung 
der Uberwachungszyklen verwendet. In einem Verzwei- 
gungsblock (19). wird daher uberpriift, ob in dem Speicher 
(SP2) bereits. ein den vorbestimmten Verdachtswert 
(SPMAX) erreichender Wert vorliegt. Da ein derartiger 
Wert nur aufgrund eines vorangegangenen Uberwachungs- 
zyklus in dem Speicher (SP2) vorliegen kann, wird bei ne- 
gativem tJberpriifungsergebnis in dem Verzweigungsblock 
(19) mit dem fur einen ersten "Oberwachungszyklus vorgese- 
henen Verzweigungsblock (20) fortgefahren. 

In dem Verzweigungsblock (20) wird uberpriift, ob der in 
den Blocken (14, 15) ennittelte Verdachtszahler (SP) den 
vorbestimmten Verdachtswert (SPMAX) erreicht Ist dies 
der' Fall, so wird in einem Zuweisungsblock (21) der Ver- 
dachtszahler (SP) zwecks spaterer tJberprufung in einem 
zweiten Oberwachungszyklus in dem Speicher (SP2) ge- 
speichert. Anderenfalls wird der Speicher (SP2) in einem 
Zuweisungsblock (24) auf einen neutralen Wert 0 gesetzt 

In beiden Fallen wird daraufhin in einem Zuweisungs- 
block (22) der Verdachtszahler (SP) auf seinen Anfangswert 
0 zuruckgesetzt Nach hieran anschlieBender Ausfuhrung 
des schon beschriebenen Zuweisungsblocks (16) endet dar- 
aufhin das Verfahren in dem Block (17). 

Wenn schlieBlich in dem Verzweigungsblock (19) ein den 
vorbestimmten Verdachtswert (SPMAX) erreichender Wert 
in dem Speicher (SP2) festgestellt wurde, dann wird in ei- 
nem darauffolgenden Verzweigungsblock (23) untersucht, 
ob eine wenigstens annahernde t)b ereins tirnmung des Ver- 
dachtszahlers (SP) mit dem Speicher (SP2) vorliegt. Als 
Kriterium fur die annahernde Ub ereins dmrnung dieser bei- 
den Werte wird gepruft, ob der in dem Speicher (SP2) ent- 
haltene Wert um mehr als ein Viertel des Wertes des Ver- 
dachtszahlers (SP) von diesem in jeglicher Richtung ab- 
weicht Wenn keine derartige Abweichung festgestellt wird, 
so kann mit hoher Wahrscheinlichkeit davon ausgegangen 
werden, daB die in dem Verzweigungsblock (14) festgestell- 
ten plotzlichen Anderungen des Geschwindigkeitswertes 
(V) nicht auf zufalligen, sporadischen Storeinfliissen beru- 
hen, sondern die Anderungen des Geschwindigkeitswertes 
(V) eine gewisse RegelmaBigkeit aufweist. Daher wird in 
diesem Fall zu dem Block (25)' verzweigt, in dem ein Fehler- 
signal aktiviert wird, diirch das mittels der bereits beschrie- 
benen Ausgestaltung des Steuergerates (7) die Lampe (9) 
zur Signalisierung eines Fehlerzustandes eingeschaltet wird. 

Hiernach wird in dem Zuweisungsblock (24) der Speicher 
(SP2) und in dem Zuweisungsblock (22) der Verdachtszah- 
ler (SP) jeweils auf seinen Anfangswert 0 zuruckgesetzt. Es 
folgen die Blocke (16, 17). 

Das zuvor beispielhaft beschriebene Verfahren, bei dem 
zur Erkennung eines Fehlers die Ergebnisse aus zwei Uber- 
wachungszyklen miteinander verglichen werden,. kann in 
vorteilh after Weiterbildung selbstverstandlich auch noch ei- 
nen dritten oder weitere Uberwachungszyklen enthalten. 
Zur Fehlererkennung konnen dann beispielsweise die Er- 
gebnisse aller Uberwachungszyklen auf eine wenigstens an- 
nahernde "Obereinstimmung uberpriift werden. Es ist auch 
moglich, eine Mehrheitsauswahl aus den Ergebnissen der 
Uberwachungszyklen vorzunehmen, die am wenigstens 
wahrscheinlichen Ergebnisse zu eliminieren und sodann die 
verbleibenden Ergebnisse auf exakte "Obereinstimmung zu 
uberprufen. Durch derartige MaBnahmen kann insbesondere 
bei einer hoheren Wahrscheinlichkeit sporadischer Storun- 
gen in dem Sensorsignal eine unerwiinschte Fehlererken- 
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nung und -anzeige vermieden werden. 

Patentanspriiche 

1. Auswerteverfahren fur ein Ausgangssignal einer 5 
eine zyklische Bewegung abtastenden Sensoreinrich- 
tung (1, 5), insbesondere eine Einrichtung zur Dreh- 
zahlerfassung, bei der das Ausgangssignal ein en peri- 
odischen Zeitverlauf mit einer vorbestimmten Soil- An- 
zahl von Signalperioden bei jedem Bewegungszyklus 10 
aufweist, mit folgenden Merkmalen: 

a) es wird durch zeitliche Auswertung aufeinan- 
derfolgender Signalperioden ein Periodenzeitwert 
bestimmt, 

b) es wird die zeitliche Anderung des Perioden- 15 
zeitwertes bzw. eines daraus abgeleiteten Ge- 
schwindigkeitswertes (V) bestimmt, 
gekennzeichnet durch folgende Merkmale: 

c) zur Feststellung eines vollstandigen Bewe- 
gungszyklus werden die Signalperioden gezahlt, 20 
bis wenigstens die SoU-Anzahl erreicht ist, 

d) es wird ein Fehlersignal erzeugt, wenn wah- 
rend eines vollstandigen Bewegungszyklus ein 
vorbestimmtes MaB (DVMAX) iiberschreitende 
Anderungen des Periodenzeitwertes bzw. des dar- 25 
aus abgeleiteten Geschwindigkeitswertes (V) er- 
neut auftreten, die in gleicher oder nahezu glei- 
cher Weise bereits bei wenigstens einem vorher- 
gehenden, vollstandigen Bewegungszyklus aufge- 
treten sind. . 30 

2. Auswerteverfahren nach Patentanspruch 1, dadurch 
gekennzeichnet, daB der Periodenzeitwert durch Mes- 
sung der jeweiligen Periodendauer der Signalperioden 
bestimmt wird. 

. 3. Auswerteverfahren nach Patentanspruch 1, dadurch 35 
gekennzeichnet, daB der Periodenzeitwert durch Be- 
stimmung der Anzahl von Signalperioden wahrend ei- 
nes Beobachtungszeitraumes bestimmt wird. 

4. Auswerteverfahren nach einem der Patentanspriiche 
2 oder 3, dadurch gekennzeichnet, daB der ermittelte 40 
Periodenzeitwert mittels Reziprokwertbildung in einen 
Geschwindigkeitswert (V) umgewandelt wird. 

5. Auswerteverfahren nach Patentanspruch 4, dadurch 
gekennzeichnet, daB als ein vorbestimmtes MaB 
(DVMAX) iiberschreitende Anderungen plotzliche 45 
Geschwindigkeitsanderungen (IV-VALTI) verwendet 
werden. 

6. Auswerteverfahren nach einem der vorhergehenden 
Patentanspriiche, gekennzeichnet durch die Verwen- 
dung an einer ein Impulsrad (1) und einen optisch oder 50 
magnetisch wirkenden Impulsdrehzahlgeber (5) auf- 
weisenden Sensoreinrichtung. 

7. Auswerteverfahren nach einem der vorhergehenden 
Patentanspriiche, gekennzeichnet durch folgende 
Merkmale: 55 

a) es wird ein Uberwachungszyklus festgelegt, 
der wenigstens einen vollstandigen Bewegungs- 
zyklus umfaBt, 

b) zur Feststellung eines vollstandigen Uberwa- 
chungszyklus werden die Signalperioden gezahlt, 60 
bis wenigstens ein vorbestimmter Maximalwert 
(NMAX) erreicht ist, . 

c) der Maximalwert (NMAX) ist ein Vielfaches 
der einen vollstandigen Bewegungszyklus charak- 
terisierenden Soli- Anzahl von Signalperioden, 65 

d) das Fehlersignal wird erst dann erzeugt, wenn 
die wahrend eines vollstandigen Uberwachungs- 
zyklus festgestellten, ein vorbestimmtes MaB 
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(DVMAX) iiberschreitenden Anderungen des Pe- 
riodenzeitwertes bzw. des daraus abgeleiteten Ge- 
schwindigkeitswertes (V) emeut auftreten, die in 
gleicher oder nahezu gleicher Weise bereits bei 
wenigstens einem vorhergehenden, vollstandigen 
Uberwachungszyklus aufgetreten sind. 
8. Auswerteverfahren nach einem der vorhergehenden 
Patentanspriiche, gekennzeichnet durch folgende 
Merkmale: 

a) Die Soli- Anzahl von Signalperioden ist aus ei- 
ner endlichen Menge festgelegter Soll-Anzahlen 
auswahlbar, 

b) zur Feststellung eines vollstandigen Bewe- 
gungszyklus werden die Signalperioden gezahlt, 
bis wenigstens das kleinste gemeinsame Vielfache 
der Elemente der Menge der Soll-Anzahlen er- 
reicht ist 



Hierzu 3 Seite(n) Zeichnungen 



ZEICHNUNGEN SEITE 1 



Nummer: 
Int. CI. 6 : 

Offenlegungstag: 



DE197 49 791 A1 
G 01 P 3/481 
12. Mai 1999 




902 019/364 



ZEICHNUNGEN SEITE 2 



Nummer: 
Int CI. 6 : 

Offenlegungstag: 



DEI 97 49 791 A1 
G 01 P 3/481 

12. Mai 1999 




10 



Berechnung eines 
Geschwindigkeitswertes V 
aus einer gemessenen 
Periodendauer mittels 
Reziprokwertblldung 



.11 




weiter siehe Fig. 3 



Fig. 2 



902 019/364 



ZEICHNUNGEN SEITE3 



Nummer: 
Int. CI. 6 : 

Offenlegungstag: 



DE 197 49 751 Al 
G 01 P 3/481 

12. Mai 1999 



von Fig. 2 




Fehlersignal 
akt ivieren 

25 



SP2 :=0 \ ~^24 



Fig. 3 



902 019/364 



